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Description of Drawing(s) - The figure shows a schematic side view of a shovel loader 
equipped with an inventive control unit. 

industrial vehicle 10, work tool 30, lift drive 25, additional rotational drive 35, tool 
mounting unit 20, free end of mounting unit. 21 Dwg.1/4 
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1. Fahrzeug (10) mit einem Arbeitswerkzeug (30), 

• - bei dem das Arbeitswerkzeug (30) uber eine Befestigungseinrichtung (20) mit 
dem Fahrzeug (10) verbunden ist, 

• - bei dem die Befestigungseinrichtung (20) an ihrem einen Ende (15) drehbar mit 
dem Fahrzeug (10) verbunden ist, 

• - bei dem die Befestigungseinrichtung (20) an ihrem anderen, freien Ende (21) 
drehbar mit dem Arbeitswerkzeug (30) verbunden ist, 

• - bei welchem ein Hubantrieb (25) vorgesehen ist, der die 
Befestigungseinrichtung (20) urn ihr drehbar mit dem Fahrzeug (10) verbundenes 
Ende (15) aufwarts beziehungsweise abwarts schwenkt und so das 
Arbeitswerkzeug (30) anhebt beziehungsweise absenkt, 

• - bei dem eine Steuereinrichtung fur die Stellung des Arbeitswerkzeuges (30) 
vorgesehen ist, 

• - welche Steuereinrichtung eine Parallelfuhrungseinrichtung fur das 
Arbeitswerkzeug (30) aufweist, 

dadurch gekennzeichnet, 
dass ein zweiter Antrieb (35) fur die Drehung des Arbeitswerkzeuges (30) am freien 
Ende (21) der Befestigungseinrichtung (20) vorgesehen ist, und 
dass der zweite Antrieb (35) unabhangig von der vom Hubantrieb (25) aufgebrachten 
Hubkraft ist. 
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(54) Fahrzeug mit einem Arbeitswerkzeug sowie Steuereinrichtung fur ein Arbeitswerkzeug mit 
einer Parallelfuhrung 



(57) Ein Fahrzeug (10) mit einem Arbeitswerkzeug 
(30) besitzt eine Befestigungseinrichtung (20). Das Ar- 
beitswerkzeug (30) ist uber die Befestigungseinrichtung 

(20) mit dem Fahrzeug (10) verbunden. Die Befesti- 
gungseinrichtung (20) ist an ihrem einen Ende (15) 
drehbarmitdem Fahrzeug (10) verbunden. Die Befesti- 
gungseinrichtung (20) ist an ihrem anderen, freien Ende 

(21) drehbar mit dem Arbeitswerkzeug (30) verbunden. 
Ein Hubantrieb (25) ist vorgesehen, der die Befesti- 
gungseinrichtung (20) urn ihr drehbar mit dem Fahrzeug 



(10) verbundenes Ende (15) aufwarts beziehungsweise 
abwarts schwenkt und so das Arbeitswerkzeug (30) an- 
hebt beziehungsweise absenkt. Eine Steuereinrichtung 
ist fur die Steliung des Arbeitswerkzeuges (30) vorge- 
sehen. Diese Steuereinrichtung weist eine Parallelfiih- 
rungseinrichtung fur das Arbeitswerkzeug (30) auf. Ein 
zweiter Antrieb (35) ist fur die Drehung des Arbeitswerk- 
zeuges (30) am freien Ende (21) der Befestigungsein- 
richtung (20) vorgesehen. Derzweite Antrieb (35) ist un- 
abhangig von der vom Hubantrieb (25) aufgebrachten 
Hubkraft. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung betrifft ein Fahrzeug mit etnem 
Arbeitswerkzeug, bei der das Arbeitswerkzeug uber ei- 
ne Befestigungseinrichtung mit dem Fahrzeug verbun- 
den ist, bei dem die Befestigungseinrichtung an ihrem 
einen Ende drehbar mit dem Fahrzeug verbunden ist, 
bei dem die Befestigungseinrichtung an ihrem anderen, 
freien Ende drehbar mit dem Arbeitswerkzeug verbun- 
den ist, bei welchem ein Hubantrieb vorgesehen ist, der 
die Befestigungseinrichtung urn ihr drehbar mit dem 
Fahrzeug verbundenes Ende aufwarts beziehungswei- 
se abwarts schwenkt und so das Arbeitswerkzeug an- 
hebt beziehungsweise absenkt, bei dem eine Steuer- 
einrichtung fur die Stellung des Arbeitswerkzeuges vor- 
gesehen ist, welche Steuereinrichtung eine Parallelfuh- 
rungseinrichtung fur das Arbeitswerkzeug aufweist. Die 
Erfindung betrifft auBerdem eine Steuereinrichtung fur 
ein solches Fahrzeug mit einem Arbeitswerkzeug. 
[0002] Es gibt eine Vielzahl von Fahrzeugtypen, die 
mit Arbeitswerkzeugen versehensind, welche ihrerseits 
aufwarts und abwarts befordert werden sollen. Beispie- 
le sind Hubbuhnen, Baggerschaufeln, Palettengabeln, 
Arbeitsstande, Schdpfbehalter usw. Diese Arbeitswerk- 
zeuge sind an einer Befestigungseinrichtung angeord- 
net, etwa einer Hubschwinge. Wird diese angehoben, 
hebt sie das an ihrem Ende bef indliche Arbeitswerkzeug 
mit an. Dieses muss aber auch relativ bewegt werden 
konnen, urn etwa nach dem Anheben auch den Inhalt 
etwa einer Baggerschaufel gezielt auskippen zu kon- 
nen. 

[0003] Es ist vielfach erwunscht, dass diese Arbeits- 
werkzeuge auBerdem trotz ihrer Hohenverstellbarkeit 
jeweils automatisch eine vorbestimmte, insbesondere 
waagerechte Winkellage einhalten konnen. Beispiels- 
weise bei Palettengabeln Oder Schopfbehaltern ist dies 
unmittelbar einleuchtend. 

[0004] Nimmt man dieses Beispiel einer Palettenga- 
bel Oder eines Schopfbehalters, so soil das Arbeitswerk- 
zeug ein bestimmtes Produkt, beispielsweise eine auf 
der Palettengabel gestapelte Palette mit Gutern Oder in 
den Schopfbehaltern eine Flussigkeit Oder eine viskose 
Masse anheben. Dieses Anheben erfolgt, indem die Be- 
festigungseinrichtung mit ihrem am Fahrzeug verbun- 
denen Ende nach oben geschwenkt wird. Nun muss 
durch eine Parallelfuhreinrichtung dafiir gesorgt wer- 
den, dass das Arbeitswerkzeug am anderen Ende der 
Befestigungseinrichtung in die Gegenrichtung 
schwenkt, so dass die Palettengabel, die Schdpfbehal- 
ter oder das sonstige Arbeitswerkzeug hinterher wieder 
genau horizontal stehen und nicht die auf ihr aufgesta- 
pelten Oder in ihr enthaltenen Produkte verliert. 
[0005] Zu berucksichtigen ist auch noch, dass diese 
Position dann anschlieGend beim Bewegen des Fahr- 
zeuges beibehalten wird. 

[0006] Zu diesem Zweck werden jeweils Parallelfuhr- 
Einrichtungen vorgesehen. Bekannt sind hierfur mecha- 
nische Mittel, wie Stangen, Seile Oder Ketten, die jedoch 



aufgrund der Zwangsmechanik starkem VerschleiG 
ausgesetzt sind. 

[0007] Ein Beispiel fur eine solche Zwangsmechanik 
ist in der DE 1 00 1 2 389 A1 angegeben. Es handelt sich 

5 urn eine so genannte Z-Steuerung oder Z-Kinematik. 
Durch mechanische, sich in Z-form uberkreuzende und 
getenkig miteinander verbundene Hebel wird sicherge- 
stellt, dass ein Arbeitswerkzeug parallel gefuhrt wird. 
Ein einziger Hubzylinder dient dabei gleichzeitig fur das 

10 Anheben des Arbeitswerkzeuges und fur das entspre- 
chende Nachfuhren zur Parallelhaltung des selben. Mit 
einer solchen Konzeption lasst sich zwar eine Parallel- 
fuhrung sicher stellen, da die Zwangsmechanik prak- 
tisch toleranzfrei arbeitet. Bei Baumaschinen ist dieses 

15 Prinzip durchaus bewahrt. Es entsteht allerdings ein 
sehr hoher VerschleiB und es werden auch erhebliche 
Krafte eingesetzt, die zu entsprechenden Verlusten und 
damit zu Energiemehrverbrauch fuhren. 
[0008] Als Alternative sind daher beispielsweise in 

20 der DE 28 34 480 C2 oder der DE 84 1 6 495 U1 hydrau- 
lische Parallelfuhr-Einrichtungen vorgeschlagen wor- 
den. Durch einen entsprechenden Austausch der Hy- 
draulikflussigkeiten wird beim Anheben der Arbeitsge- 
rate gleichzeitig dafur Sorge getragen, dass diese waa- 

25 gerecht stehen oder sich in waagerechter Stellung be- 
wegen. 

[0009] In ahnlicher Form wird in der DE 40 09 163 A1 
ein Bagger mit einer automatischen Parallelhaltung sei- 
nes von Hand steuerbaren Arbeitswerkzeuges vorge- 

30 schlagen. Urn das prazise Arbeiten der Hydraulikzylin- 
der zu unterstutzen und sicherzustellen, dass die Par- 
allelfuhrung auch wirklich synchron und proportional 
stattfindet, sind hier Sensoren vorgesehen. Ein Sensor 
fur die Stellung des Arbeitswerkzeuges und ein Sensor 

35 fur einen Armsensor wirken so zusammen, dass eine 
moglichst plane Bearbeitung einer bestimmten Ebene 
durch Mehrwegeventile und Verbindungen der Hydrau- 
likzylinder erfolgt. 

[0010] Der Austausch der Hydraulikflussigkeiten bei 
40 diesen drei Konzepten aus dem Stand der Technik er- 
folgt durch gleichvolumige und gleichhubige Zylinder 
mit einer bestimmten Geometrie. Die hydraulische 
Funktion zwischen Hubzylinder und Geratezylinder wird 
im Regelfall von zwei Lasthalteventilen sichergestellt, 
45 die den Arbeitsdruck festlegen. Das Flachenverhaltnis 
dieser beiden Lasthalteventile fur den Offnungsdruck ist 
allerdings ein Problem bei derartigen bekannten Gera- 
ten. 

[0011] Es entsteht namlich ein Hubkraftverlust, der 
so bei alien hydraulischen parallel gefuhrten Arbeitswerk- 
zeugen auftritt. Bei zu viel Hubkraftverlusten wird das 
Arbeitswerkzeug unwirtschaftlich. Ein relevanter Teil 
der eingesetzten Energie geht nutzlos verloren. Das Ar- 
beitswerkzeug bleibt unter seinen Einsatzmoglichkei- 
55 ten. Daruber hinaus ist die Exaktheit der Parallelf uhrung 
nicht mehr gewahrleistet. 

[0012] Das Flachenverhaltnis fur die Lasthalteventile 
betragt bei gangigen hydraulischen Parallelladern zwi- 
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schen 4:1 und 8:1 . Daraus ergibt sich dann in der Praxis 
ein Hubkraftverlust bei solchen Geraten zwischen 12 % 
und 20 %, was fur die Benutzer derartiger Gerate schon 
sehr erheblich und unwirtschaftlich ist. 
[0013] Aufgabe der Erfindung ist es, demgegenuber 5 
ein Fahrzeug mit einer verbesserten Parallelfuhrung bei 
gattungsgemaGen Steuerungsvorrichtungen vorzu- 
schlagen. 

[0014] Diese Aufgabe wird dadurch gelost, dass ein 
zweiter Antrieb fur die Drehung des Arbeitswerkzeuges 
am freien Ende der Befestigungseinrichtung vorgese- 
hen ist, und dass der zweite Antrieb unabhangig von der 
vom Hubantrieb aufgebrachten Hubkraft ist. 
[001 5] Es wird also eine vollig unabhangige hydrauli- 
sche Steuerung fur die Relativlage der Arbeitswerkzeu- 
ge, beispielsweise der Palettengabeln, geschaffen, die 
nicht in hydraulischem Oder mechanischem Zusam- 
menhang mit dem Anheben des Arbeitswerkzeuges am 
Fahrzeug steht. Es erfolgt also eine Entkoppelung der 
beiden Bewegungen, obwohl diese beiden Bewegun- 
gen ja gleichformig erfolgen sollen. Trotzdem wird er- 
reicht, dass eine sichere Parallelfuhrung entsteht. 
[0016] Dabei ist es besonders bevorzugt, wenn ein 
Sensor vorgesehen ist, dass der Sensor ein die Rela- 
tivorientierung erfassender Sensor ist, und dass der 
Ausgangswert des Sensors als Eingangswert fur die 
Steuereinrichtung fur die Stellung des Arbeitswerkzeu- 
ges eingesetzt wird. 

[0017] Es wird erfindungsgemaR bei einer moglichen 
Ausfuhrungsform ein Sensor eingesetzt, der am Fahr- 
zeug angeordnet ist und die aktuelle Stellung ertastet, 
insbesondere also die Relativstellung zur Horizontalen. 
Dieser Sensor gibt dann eine entsprechende Informati- 
on uber eine Ubertragungsstrecke ab. Diese Ubertra- 
gungsstrecke kann eine elektrische Leitung sein, es 
kann aber auch eine drahtlose Ubertragung uber Funk, 
in Spezialfallen auch uber optische Signale, Oder ande- 
re Informationstrager erfolgen. 

[0018] Diese Information wird am Arbeitswerkzeug 
aufgenommen durch einen Empfanger. Dieser Empfan- 
ger steuert dann den Geratezylinder, also beispielswei- 
se einen Kippzylinder, an. 

[0019] Eine Variante dieser Moglichkeit besteht darin, 
den Drehwinkel des Basisteiles abzugreifen und uber 
eine Informationsubermittlungsstrecke dem Arbeitsge- 
rat und einem dort vorhandenen entsprechenden Ele- 
ment zuzufuhren. 

[0020] Statt eines Abgreifens der realen Stellung am 
Fahrzeug ist es in einer besonders bevorzugten Aus- 
fuhrungsform auch moglich, in dem Arbeitsgerat selbst 
die Relativstellung zur Horizontalen bzw. zu einem vor- 
hergehenden Zustand festzustellen. Auch fur einen der- 
artigen Sensor gibt es zur Realisierung mehrere Mog- 
lichkeiten. Eine davon besteht darin, einen Kreisel in 
Oder benachbart zum Arbeitsgerat vorzusehen. 
[0021] Eine andere Moglichkeit bei dieser Ausfuh- 
rungsform besteht in einer schwerkraftbezogenen 
Steuerung, also nach Art eines Pendels. 



[0022] Eine weitere Moglichkeit besteht darin, uber 
separate Stellmotore hier ein Nachfuhren zu erreichen. 
[0023] Mit der Erfindung lasst sich auch ein zusatzli- 
cher unerwarteter Vorteil erzielen, der bei herkommli- 
chen Parallelfuhrungen nicht gegeben ist, und zwarwe- 
der bei solchen, die mit mechanischen Mitteln arbeiten 
noch bei solchen, die uber einen Austausch von Hy- 
draulikflussigkeiten die Parallelfuhrung bewirken. 
[0024] Der Begriff "Parallelfuhrung" lasst sich bei ge- 
nauerer Betrachtung namlich in zwei leicht in ihrer Be- 
deutung voneinander verschiedene Begriffe aufspalten. 
Der erste dieser beiden Begriffe ist die sogenannte 
"Fahrzeugparallelitat". Diese entspricht einer Parallel- 
fuhrung, wie sie in samtlichen vorbeschriebenen Gera- 
ten aus dem Stand derTechnik angestrebt wird. Das Ar- 
beitswerkzeug soli sich moglichst parallel und synchron 
zum Fahrzeug verhalten. Auch bei Fahrzeugbewegun- 
gen Oder Anhebungen durch einen Hubzylinder steht 
das Arbeitswerkzeug stets parallel beispielsweise zum 
Fahrzeugboden oder einer anderen Orientierungsfla- 
che oder -linie am Fahrzeug. 

[0025] Ein zweiter Begriff ware jedoch eine Boden- 
parallelitat oder genauer gesagt eine Parallelitat zur Ho- 
rizontalen. Im Regelfall sind zwar Fahrzeugparallelitat 
oder die Parallelitat zur Horizontalen identisch, wenn 
namlich das Fahrzeug mit seinem Arbeitswerkzeug auf 
einer ebenen Flache fahrt oder im Stand an einem be- 
liebigen Ort arbeitet. 

[0026] Bei Abweichungen aus der Ebene, also bei- 
spielsweise beim Fahren auf einer schiefen Ebene oder 
Ciber Bodenunebenheiten ergeben sich jedoch Unter- 
schiede, da der Fahrzeugboden dann naturlich nicht 
mehr identisch mit der Horizontalen ist. 
[0027] Es kann jetzt erfindungsgemaG ein gezieltes, 
entsprechend dosiertes Abweichen von einer exakten 
Parallele angesteuert werden. So kann der Fall eintre- 
ten, dass ein Fahrzeug mit einer Palettengabel oder ei- 
nem Schopfbehalter oder ahnlichen Werkzeugen Ciber 
unebenes Gelande fahrt. Dies fuhrt dazu, dass die Be- 
festigungseinrichtung mit ihrem am Fahrzeug verbun- 
denen Ende die Unebenheiten des Gelandes aufgreift 
und bei einer hydraulischen oder mechanischen Uber- 
tragung exakt die Bodenunebenheiten auf das andere 
Ende mit dem Arbeitswerkzeug ubertragen werden. 
Dies muss herkommlich durch entsprechend vorsichti- 
ges Fahren oder andere Bemuhungen ausgeglichen 
werden. ErfindungsgemaR kann nun aber davon abge- 
sehen werden, den exakten Drehwinkel der Befesti- 
gungseinrichtung hinsichtlich ihres mit dem Fahrzeug 
verbundenen Ende abzugreifen, sondern es kann zum 
Beispiel der Sensor direkt die Relativstellung zur Hori- 
zontalen erkennen und diese Einstellung an das Ar- 
beitswerkzeug weitergeben. Das bedeutet, dass Bo- 
denunebenheiten vollstandig abgefangen werden. 
[0028] Naturlich sind auch Kombinationen moglich, je 
nach Einsatzzweck der Steuereinrichtung bzw. des Ar- 
beitswerkzeuges konnen verschiedene Funktionen vor- 
gesehen werden. 
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[0029] Als Sensoren bieten sich beispielsweise Nei- 
gungssensoren an. Diese sind relativ preisgunstig, aber 
trotzdem recht genau. Sie arbeiten vollig verschleiGfrei 
und besitzen einen analogen Oder einen digitalen Si- 
gnalausgang. Dadurch ist eine Weiterverarbeitung der 
Messsignale in einem Rechner unproblematisch mog- 
lich. 

[0030] Als Sensoren konnen auch Drehratesensoren 
eingesetzt werden, die zu den Kreiselsystemen geho- 
ren. Hier sind beispielsweise Festkorper-Gyros geeig- 
net, die nach dem Schwingstrukturverfahren unter Aus- 
nutzung der Coriolis-Kraft arbeiten, also die relative 
Massentragheit als Grundlage verwenden. 
[0031] Problemlos konnen Fahrzeuge und Arbeits- 
werkzeuge, die mit der erfindungsgemaGen Steuerein- 
richtung ausgerustet sind, auch andere herkommliche 
Funktionen weiterhin ausfuhren. Diese sind also nicht 
etwa beeintrachtigt. Dies gilt etwa fur Funktionen wie 
"Parallel Aus", wenn also eine Parallelfuhrung Oder Mo- 
difikation davon bei einem bestimmten aktuellen Betrieb 
gerade nicht gewunscht sein sollte, und auch fur die 
Funktion "Eilgang", die im Zusammenhang mit etwa 
dem Entleeren des Arbeitswerkzeuges verwendet wird. 
[0032] Auch andere zusatzliche Funktionen lassen 
sich bei einem Einsatz der erfindungsgemaGen Kon- 
zeption gewinnen. 

[0033] So konnen zusatzliche Sensoren Oder zusatz- 
liche Eigenschaften des gleichen Sensors vorgesehen 
sein, die etwa eine Wagung des Schaufelinhalts vorneh- 
men. Diese Wageeinrichtung kann zum Beispiel eine di- 
gitale, selbstsummierende Netto- Wiegevorrichtung 
aufweisen. Diese Werte konnen bei der Steuerung mit 
berucksichtigt werden, da die Belastung des Arbeits- 
werkzeuges in vorhersehbarer Weise die fur die Erzie- 
lung und Aufrechterhaltung einer Stellung erforderli- 
chen Krafte beeinflusst. 

[0034] Diese Sensor- Messwerte konnen dann natur- 
lich auch zu anderen Zwecken herangezogen werden. 
[0035] Der zweite unabhangige Antrieb fur die Dre- 
hung des Arbeitswerkzeuges hat daruber hinaus noch 
weitere Vorteile. So konnen hier gezielt Ruttel- und Vi- 
brationskrafte fur das Arbeitswerkzeug aufgebracht 
werden, die in einer Reihe von Anwendungsfallen er- 
wiinscht sind. Diese Krafte lassen sich so wesentlich 
besser vom Hubantrieb und dem Fahrzeug entkoppeln. 
[0036] Es kann auch eine Funktion vorgesehen wer- 
den, die das Arbeitswerkzeug aus einer beliebigen Po- 
sition etwa beim entleeren sofort in Horizontalstellung 
bringt. Auch das war mit herkommlichen Steuerungen 
kaum Oder nur sehr erschwert mit zusatzlichen 
MaGnahmen moglich. 

[0037] Die Bedienung fur den zweiten Antrieb lasst 
sich sehr komfortabel gestalten, und mit der fur den 
Hubantrieb integriert ausfuhren. Hier ist an den Einsatz 
von Bedieneinheiten nach Art eines Joysticks zu den- 
ken. Gegebenenfalls konnen dabei auch andere Funk- 
tionen mit hinzugenommen werden, etwa solche zur Bo- 
denbearbeitung bei Traktoren- Arbeitswerkzeugen. 



[0038] Im Folgenden wird an Hand der Zeichnungen 
ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung naher erlautert. 
Es zeigen: 

5 Figur 1 eine schematische Seitenansicht eines 
Schaufelladers, der mit einer Steuereinrich- 
tung nach der Erfindung ausgerustet ist; 

Figur 2 ein Schaltbild fur eine Steuereinrichtung ei- 
10 ner ersten Ausfuhrungsform der Erfindung, 

Figur 3 eine schematische Darstellung einer Paral- 
lelfuhrung; und 

15 Figur 4 eine weitere schematische Darstellung einer 
Parallelfuhrung. 

[0039] In Figur 1 ist schematisch ein Fahrzeug 10 
dargestellt, hier ein Schaufellader. Das Fahrzeug 1 0 be- 

20 sitzt vier Rader 11 , von denen zwei in der Figur 1 sicht- 
bar sind. Zu erkennen ist ferner noch die Karosserie 12 
mit dem darin enthaltenen Bereich fur den Fahrer. 
[0040] An seinem vorderen Teil ist eine um einen 
Drehpunkt 15 auf- und abschwenkbare Befestigungs- 

25 einrichtung 20, zum Beispiel eine Hubschwinge ange- 
ordnet. Am vorderen Ende 21 der Hubschwinge oder 
sonstigen Befestigungseinrichtung 20 ist ein Lager 22 
vorgesehen. Um dieses Lager 22 ist ein Arbeitswerk- 
zeug 30 drehbar gelagert, im vorliegenden Falle ist die- 

30 ses Arbeitswerkzeug 30 als Schaufel ausgestaltet und 
in drei unterschiedlichen Positionen wiedergegeben. 
Anstelle einer Hubgabel konnen hier auch Arbettsbuh- 
nen, eine Mulde Oder ein anderes kippbares Arbeits- 
werkzeug vorgesehen sein. 

35 [0041] Die Hubschwinge bzw. Befestigungseinrich- 
tung 20 ist mittels eines Hubantriebs 25 bewegbar, der 
einen Hubzylinder aufweist, welcher einerseits am 
Fahrzeug 10 und andererseits an der Hubschwinge 20 
befestigt ist. 

40 [0042] Das Arbeitswerkzeug 30 besitzt erfindungsge- 
maG einen zweiten Antrieb 35, der von der Hubkraft des 
Hubantriebs 25 unabhangig ist. Das Antriebswerkzeug 
30 ist uber einen Kniehebel 33 mit dem Kolben 36 eines 
hydraulischen Kippzylinders verbunden. Der Kippzylin- 

45 der besitzt ferner ein Zylindergehause, das schwenkbar 
an der Hubschwinge oder Befestigungseinrichtung 20 
gelagert ist. Durch Verschieben des Kippzylinderkol- 
bens 36 laGt sich das Arbeitswerkzeug 30 uber den 
Kniehebel 33 aus einer mit B bezeichneten Horizontal- 

50 bzw. Parallelstellung in eine gegenuber der waagerech- 
ten aufwartsgeneigte Kippstellung A, eine ausgekippte 
Kippstellung C sowie in beliebige Zwischenstellungen 
bringen. 

[0043] Die Stellung B ist zugleich auch die Grundstel- 
55 lung oder Stellung 0. 

[0044] Wie die Figur 1 auch plastisch zeigt, miissen 
neben dieser Moglichkeit des Drehens oder Kippens 
des Arbeitswerkzeuges 30 um das Lager 22 auch Mog- 
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lichkeiten vorgesehen werden, das Arbeitswerkzeug 30 
parallel zum Fahrzeug 1 0 und/oder horizontal und damit 
parallel zum Erdboden zu fuhren, wenn das Fahrzeug 
10 uber den Hubantrieb 25 die an ihm befestigten Ele- 
mente (Hubschwinge Oder Befestigungseinrichtung 20, 5 
Arbeitswerkzeug 30) nach oben bzw. unten fahrt. Die 
Horizontal- oder Parallelstellung sollte auch dann ein- 
gehalten werden, wenn der Hubzylinder des Huban- 
triebs 25 die Hubschwinge Oder Befestigungseinrich- 
tung 20 gerade anhebt, etwa weil mittels des Arbeits- 
werkzeuges 30 eine auf dem Boden ruhende Last nach 
oben angehoben werden soli. 

[0045] Dies ist nun mit der in Figur 2 dargestellten 
erfindungsgemaBen Steuereinrichtung moglich. 
[0046] Diese Steuereinrichtung kann mit wesentli- 
chen Bauelementen entweder am Fahrzeug 10 oder 
aber auch benachbart zum Arbeitswerkzeug 30 ange- 
ordnetsein. Beide Varianten haben ihre Vorteile, da ent- 
weder jedes Arbeitswerkzeug mit einer speziell fur die- 
ses Werkzeug aufgebauten Steuereinrichtung ausgeru- 
stet werden kann oder aber auch kostensparend fur ver- 
schiedene Arbeitswerkzeuge nur eine Steuereinrich- 
tung, dann am Fahrzeug vorgesehen werden muss. 
[0047] Zur Steuereinrichtung gehort zunachst ein 
Sensor 40, beispielweise ein Wegaufnehmer oder Nei- 
gungswinkelsensor. Geregelt werden muss ja nur die 
Drehung urn eine einzige Achse, da die Drehachse des 
Arbeitswerkzeuges 30 fest vorgegeben ist. Die senk- 
rechte Richtung wird durch die Richtung der Erdbe- 
schleunigung vorgegeben und es muss daher nur eine 
Winkellage relativ zur senkrechten eingestelit werden. 
[0048] Der Sensor 40 gibt seine Messwerte an einen 
Rechner 41 ab, wobei diese Weitergabe durchaus uber 
eine gewisse Entfernungsstrecke erfolgen kann, wenn 
etwa der Sensor 40 am Werkzeug 30 und der Rechner 
41 am Fahrzeug 10 angeordnet ist. 
[0049] Die Steuereinrichtung wirkt also als Lagereg- 
ler. Dabei ist hier in der Figur 2 ein Zweipunktregler vor- 
gesehen, der uber einen integrierten Neigungswinkel- 
sensor verf ugt. Das Ausgangssignal des Neigungswin- 
kelsensors entspricht dem Ist-Wert der Winkellage. So- 
lange dieser Ist-Wert in dem Bereich von -1 ° bis +1 ° (be- 
zogen auf Winkel) liegt, greift der Regler nicht ein, da 
dies nur zur Dauertatigkeit fuhrt. Obersteigt jedoch der 
Ist-Wert den Bereich von -1° bis +1°, dann steuert die 
Steuereinrichtung mit Hilfe von zwei komplementar ge- 
schalteten Leistungsausgangen entsprechende Pro- 
portionalmagnetventile an. Das Proportionalsteuerge- 
rat ist insgesamt mit dem Bezugszeichen 42 versehen. 
[0050] Auf diese Weise wird uber eine Stelleinrich- 
tung der Neigungswinkel-lst-Wert in das gewunschte 
Winkel interval I gebracht. 

[0051] Die Steuereinrichtung kann auch uber einen 
Aktivierungseingang verfugen sowie die Moglichkeit be- 
sitzen, eine abgesetzte Betriebsanzeige anzuschlie- 
f3en. 

[0052] In Figur 3 ist schematisch die Wirkungsweise 
der Parallelfuhrung dargestellt. Die Darstellung be- 



schrankt sich darauf, dass Fahrzeug 10 mit dem Dreh- 
punkt 15 stehend auf dem Boden 17 anzudeuten. Vom 
Drehpunkt 15 erstreckt sich die Befestigungseinrich- 
tung 20 vom Fahrzeug 10 weg. Dargestellt sind in der 
Figur 3 vier verschiedene Richtungen, in die diese Be- 
festigungsrichtung 20 beispielhaft gerichtet sein konnte. 
[0053] Am anderen Ende der Befestigungseinrich- 
tung 20 ist wiederum das Lager 22 zu erkennen, an dem 
nun wiederum das Arbeitswerkzeug 30 angeordnet ist. 
[0054] Der nicht eingezeichnete Sensor 40 stellt in 
diesem Beispiel hier am Drehpunkt 15 fest, um welchen 
Winkel die Befestigungseinrichtung 20 relativ zum Fahr- 
zeug 1 0 geneigt ist. Als Beispiel sind hier die Winkel a°, 
b°, c° und d° fur die vier erwahnten Positionen einge- 
zeichnet. Die Funktion verlauft insgesamt stufenlos. 
[0055] Die Information uber diesen Winkel wird nun 
uber den Rechner 41 ubermittelt und sorgt dafiir, dass 
eben dieser Winkel a°, b°, c° oder d° am Lager 22 be- 
nutzt wird, um uber den zweiten Antrieb 35 die Position 
des Arbeitswerkzeuges 30 einzustellen. Dieses steht in 
dem dargestellten Beispiel in alien vier Fallen damit ho- 
rizontal oder auch parallel zum Boden 17. 
[0056] Figur 4 zeigt, wie die erfindungsgemaBe Par- 
allelfuhrung ebenfalls wirken kann. 
[0057] Hier ist ein Boden 1 7 gezeigt, der deutlich eine 
schiefe Ebene enthalt, also anders als in Figur 3, der 
die Darstellung im Obrigen aber entspricht. Hier sei an- 
genommen, der Sensor 40 sei ein am Arbeitswerkzeug 
30angeordneterNeigungssensor. Dieser stellt zum Bei- 
spiel in der Figur 4 die Abweichung bzw. den Winkel a°, 
b°, c°, oder d° der Befestigungseinsicht 20 gegenuber 
einer Senkrechten fest, also unabhangig von der Aus- 
richtung des Fahrzeuges 1 0 und der Schrage des Bo- 
dens 1 7. Die vier Winkel auf der rechten Seite am (sym- 
bolischen) Fahrzeug 10 sind zur Verdeutlichung der 
schiefen Ebene des Bodens 1 7 zusatzlich aufgetragen. 
Innerhalb des bzw. unmittelbar am Arbeitswerkzeug 30 
kann der Sensor 40 bzw. sein Ausgangswert nur die 
Steuereinrichtung fur die Stellung des Arbeitswerkzeu- 
ges 30 veranlassen, letzteres exakt horizontal bzw. par- 
allel zur Ebene einzustellen. Dies ist hier naturlich nicht 
parallel zum ("schiefen") Boden 17 oder zum Fahrzeug 
10. 

[0058] In der rechten Halfte der Figur 4 ist noch eine 
weitere Variante einer Steuerung mit Sensor 40, Rech- 
ner 41, Proportionalsteuerung 42 und zweitem Antrieb 
35 dargestellt. 



Bezugszeichenliste 

50 

[0059] 

10 Fahrzeug 

1 1 Rader 
55 1 2 Karosserie 

15 Drehpunkt 
17 Boden 
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20 Befestigungseinrichtung, zum Beispiel Hub- 
schwinge 

21 vorderes Ende der Hubschwinge 

22 Lager 

25 Hubantrieb, mit einem Hubzylinder 

30 Arbeitswerkzeug 

33 Kniehebel 

35 zweiter Antrieb, mit einem Kippzylinder 

36 Kolben 

40 Sensor 

41 Rechner 

42 Proportionalsteuergerat 

A aufwartsgeneigte Kippstellung 

B Parallelstellung 

C ausgekippte Kippstellung 



Patentanspruche 

1. Fahrzeug (10) mit einem Arbeitswerkzeug (30), 

bei dem das Arbeitswerkzeug (30) uber eine 
Befestigungseinrichtung (20) mit dem Fahr- 
zeug (10) verbunden ist, 
bei dem die Befestigungseinrichtung (20) an ih- 
rem einen Ende (15) drehbar mit dem Fahrzeug 
(10) verbunden ist, 

bei dem die Befestigungseinrichtung (20) an ih- 
rem anderen, freien Ende (21 ) drehbar mit dem 
Arbeitswerkzeug (30) verbunden ist, 
bei welchem ein Hubantrieb (25) vorgesehen 
ist, der die Befestigungseinrichtung (20) um ihr 
drehbar mit dem Fahrzeug (10) verbundenes 
Ende (15) aufwarts beziehungsweise abwarts 
schwenkt und so das Arbeitswerkzeug (30) an- 
hebt beziehungsweise absenkt, 
bei dem eine Steuereinrichtung fur die Stellung 
des Arbeitswerkzeuges (30) vorgesehen ist, 
welche Steuereinrichtung eine Parallelfuh- 
rungseinrichtung fur das Arbeitswerkzeug (30) 
aufweist, 

dadurch gekennzeichnet, 

dass ein zweiter Antrieb (35) fur die Drehung des 
Arbeitswerkzeuges (30) am freien Ende (21) der 
Befestigungseinrichtung (20) vorgesehen ist, und 
dass der zweite Antrieb (35) unabhangig von der 
vom Hubantrieb (25) aufgebrachten Hubkraft ist. 

2. Fahrzeug (10) nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass ein Sensor (40) vorgesehen ist, 

dass der Sensor (40) ein die Relativorientierung er- 

fassender Sensor ist, und 

dass der Ausgangswert des Sensors (40) als Ein- 



gangswert fur die Steuereinrichtung fur die Stellung 
des Arbeitswerkzeuges (30) eingesetzt wird. 

3. Fahrzeug (10) nach Anspruch 2, 
5 dadurch gekennzeichnet, 

dass der Sensor (40) am Fahrzeug (10) angeordnet 
ist, 

dass eine Ubertragungsstrecke mit einem Sender 
am Fahrzeug (10) und einem Empfanger am Ar- 
io beitswerkzeug (30) vorgesehen ist, 

so dass eine Information vom Sender uber die 
Ubertragungsstrecke zum zweiten Antrieb (35) am 
Arbeitswerkzeug (30) zur Parallelfuhrung erfolgt. 

15 4. Fahrzeug (10) nach Anspruch 3, 
dadurch gekennzeichnet, 

dass der Sensor (40) den Drehwinkel der Befesti- 
gungseinrichtung (20) relativ zum Fahrzeug (10) 
abgreift und ein entsprechendes Signal uber die 
20 Ubertragungsstrecke zum zweiten Antrieb (35) am 
Arbeitswerkzeug (30) abgibt. 

5. Fahrzeug (10) nach Anspruch 2, 
dadurch gekennzeichnet, 

25 dass am Arbeitswerkzeug (30) der Sensor (40) vor- 
gesehen ist, der eine Relativstellung zur Horizonta- 
len Oder einer anderen vorgegebenen Richtung 
misst und uber den zweiten Antrieb (35) die Stel- 
lung des Arbeitswerkzeugs (30) steuert. 

30 

6. Steuereinrichtung fur ein Arbeitswerkzeug (30) an 
einem Fahrzeug (10) nach einem der vorstehenden 
Anspruche, 

dadurch gekennzeichnet, 

35 dass die Steuereinrichtung einen zweiten Antrieb 
(35) fur die Drehung des Arbeitswerkzeuges (30) 
am freien Ende (21) der Befestigungseinrichtung 
(20) aufweist, welcher zweite Antrieb (35) unabhan- 
gig von der vom Hubantrieb (25) aufgebrachten 

40 Hubkraft ist. 
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